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(54) VERFAHREN ZUM BEWERTEN DER EMPFANGSQUALITÄT EINER
NICHT‑TERRESTRISCHEN‑NETZWERK VERBINDUNG UND FAHRZEUG

(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Bewer-
ten der Empfangsqualität einer Nicht-Terrestrischen-
Netzwerk Verbindung, wobei Satelliteneigenschaften
von am Nicht-Terrestrischen-Netzwerk partizipierenden
Satelliten (1) erhoben werden. Das erfindungsgemäße
Verfahren umfasst die folgenden, von einer fahrzeugin-
ternen Recheneinheit durchgeführten Verfahrensschrit-
te:
- Bestimmen einer aktuellen Aufenthaltsposition eines
Fahrzeugs (2);
- Ermitteln und/oder Abrufen von Satelliteneigenschaf-
ten, wobei die Satelliteneigenschaften zumindest Orbi-
talkoordinaten wenigstens eines am Nicht-Terrestri-
schen-Netzwerk partizipierenden Satelliten (1) und
Strahlparameter des vom Satelliten (1) auf die Erde ge-
richteten Kommunikationsstrahls (3) umfassen;
- Durchführen eines Positionsabgleichs zwischen der
Aufenthaltsposition des Fahrzeugs (2) und den Orbital-
koordinaten des wenigstens einen Satelliten (1) zur Be-
stimmung einer Sichtlinie (4) vom Fahrzeug (2) zum
wenigstens einen Satelliten (1);
- Erfassen der Umgebung mit Hilfe wenigstens eines
Umgebungssensors und Bestimmen der Ausdehnung
(b, h) von Umgebungsobjekten (5), zumindest im aktuel-
len Erfassungsbereich (FOV) des Umgebungssensors;
- Bestimmen einer Obstruktion (6) der Sichtlinie (4) vom
Fahrzeug (2) zum wenigstens einen Satelliten (1) in
Abhängigkeit der Ausdehnung (b, h) von sich innerhalb

der Sichtlinie (4) befindlichen Umgebungsobjekten (5);
und
- Bewerten der Empfangsqualität, antiproportional zur
Obstruktion (6); wobei erfindungsgemäß
die Recheneinheit das Erfassungsverhalten wenigstens
einenUmgebungssensors von einemStandardmodus in
einen Obstruktionsmodus schaltet.
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